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Tugas akhir ini bertujuan untuk merancang dan merealisasikan robot pengikut 
dinding dengan menerapkan algoritma logika fuzzy. Robot dirancang agar mampu 
bernavigasi secara otomatis dan dapat menelusuri peta lapangan dengan segala kondisi 
serta variasi yang ada secara efektif dan efisien. Peta lapangan yang digunakan sebagai 
pengujian adalah peta lapangan yang digunakan dalam Kontes Robot Pemadam Api 
Indonesia 2016  yang mengacu pada peraturan Trinity College Fire-Fighting Home Robot 
Contest 2016. Peta lapangan yang digunakan mirip dengan rumah pada umumnya, yang 
terdiri dari ruangan-ruangan serta memiliki permukaan lantai yang bervariasi. 
Metode kontrol berbasis Proportional-Integral-Derivative (PID) memiliki 
kelemahan dalam hal fleksibilitas, dimana perancang perlu memodelkan sistem navigasi 
kedalam model matematis  apabila terjadi perubahan di dalam sistem navigasi robot. 
Sedangkan untuk robot yang dikendalikan menggunakan metode logika fuzzy dapat 
menangani berbagai macam input yang berbeda dan dapat diatur dengan merancang 
basis aturan dan fungsi keanggotaan yang tepat. Kendali menggunakan logika fuzzy 
mengadaptasi bagaimana manusia menalar ketika mengendalikan sesuatu. 
Dalam bernavigasi robot menggunakan sensor Sonar Range Finder (SRF) sebagai 
sensor utama pendeteksi objek, serta menggunakan sensor garis dan sensor inframerah 
sebagai sensor pendukung. Robot akan menjelajahi peta lapangan selama 3 menit 
dengan arah putaran searah jarum jam maupun sebaliknya dengan 4 buah konfigurasi 
lapangan dan 5 buah posisi start yang berbeda.  
Dari hasil perancangan dan pengujian navigasi robot menggunakan logika fuzzy, 
metode ini terbukti memiliki potensi dan dapat  menjadi alternatif metode kontrol robot 
yang efektif. Robot dapat menelusuri peta lapangan dengan jumlah kontak dengan 
dinding yang minim dan dapat menelusuri semua ruangan tanpa terjebak.  
 
    Mengetahui,                     Mengesahkan,          Penyusun, 
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The purpose of this project is to design and implement fuzzy logic algorithm into 
wall following robot. Robot is designed to navigate automatically and travel around 
field map effectively and efficiently. The map which is used to test the robot is the same 
map used in Trinity College Fire-Fighting Home Robot Contest 2016 and also 
implemented in Kontes Robot Pemadam Api Indonesia 2016 (KRPAI). The map which is 
used in this project is similar to common houses that we used to live. This map consists 
of few rooms and also has various floor surfaces. 
Controlling method based on Proportional-Integral-Derivative (PID) has some 
disadvantage in its flexibility. In PID based method, designer needs to model the system 
navigation into mathematical model when navigation system is changed. Otherwise, we 
can use fuzzy logic as controlling method because the robot using fuzzy logic method 
can handle various inputs and can be easily modified by designing rule base and correct 
membership function. Controlling method using fuzzy logic is adapted from human 
reasoning to control the system.    
In its navigation, the robot used sonar range finder (SRF) as main sensor to detect 
object and applied line sensor and infrared sensor as supporting sensor. The robot will 
travel around the map which has 4 different variations within 3 minutes. The success of 
the robot navigation depends on the robot’s scratch on wall was less than 2 cm and this 
robot is not trapped (when doing repetitive movement in one of the room) during the 
travel. The robot is also expected to be able to travel every room in the field. The other 
important point of this robot navigation is how many times the robot can travel around 
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